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ABSTRACT : 

At least one distance sensor, esp. near the edge of the 
monitoring region, 

transmits a sensing beam which passes over the region in a 
defined scanning 

motion with varying direction. Reflections of the beam 

from the edges of the 

region and/or from objects within the region are received 
and signals 

representing the distance of the reflection point and beam 
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direction detected. 

The distance and direction signals acquired during the 
scanning motion define a 

distance contour function, which is compared by an 

evaluation unit with a 

stored reference function corresp. to an anticipated object 
contour. A signal 

is generated when the detected and stored contour functions 
coincide within 
defined tolerances. 
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(g) Verfahren und Vorrichtung zur Kontrolle eines vorgegebenen Oberwachungsbereichs 

(g) Verfahren zur Kontrolle eInes vorgegebenen Oberwa- 
chungsbereichs, bei denn zumindest ein insbesondere in 
Randnahe des Oberwachungsbereichs vorgesehener Ab- 
standssensor einen den Uberwachungsbereich in einer 
vorbestimmten Abtastbewegung uberstreichenden und da- 
bei seine Richtung andernden Abtaststrahl aussendet, den 
an Begrenzungen des Oberwachungsbereichs und/oder an 
im Uberwachungsbereich befindlichen Objekten reflektier- 
ten Abtaststrahl empfangt und ein den Abstand des Refle- 
xionspunktes des Abraststrah!s vom Abstandssensor repra- 
sentierendes Abstandsslgnal sowie ein die Richtung des 
Abtaststrahls reprasentierendes Richtungssignal erminelt, 
wobei die wahrend der Abtastbewegung ermittelten Ab- 
standssignale und Richtungssignale eine Abstandskontur- 
funktion definieren, und 

daS eine an den Abstandssensor angeschlossene Auswerte- 

■ einheit die ermittelte Abstandskonturfunktion mit zumindest 

* einer gespelcherten, eine erwartete Objektkontur reprasen- 
' tierenden Referenzkonturfunktion vergleicht, und ein Aus- 
I gangssigna) erzeugt, sofern die ermittelte Abstandskontur- 

■ funktion und die Referenzkonturfunktion, insbesondere im 

• Rahmen vorgegebener Toleranzgrenzen ubereinstimmen 
. bzw. nicht ubereinstimmen. 
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Beschreibung 

Die Erfindung betrifft ein Verfahren und eine Vor- 
richtung zur Kontrolle eines vorgegebenen Oberwa- 
chungsbereichs. 5 

Beispielsweise in der Baustoffindusirie isi es haufig 
wunschenswert, kontrollieren zu konnen, ob sich in ei- 
nem Oberwachungsbereich bcstimmte unerwiinschte 
Personen oder Fahrzeuge aufhalten. Daneben besteht 
ein Bediirfnis, Durchgange oder Durchfahrten gegen lo 
das Eindringen von Personen oder Fahrzeugen in ge- 
fahrlichc Bereiche sichern zu konnen, wobei jedoch ein 
Passieren von bestimmten Personen oder Fahrzeugen 
weiterhin moglich sein soli. 

Grundsatzlich isi es bekannt, zu derartigen Kontroll- 15 
Oder Sicherungszwecken automatisclie Sensorsysteme 
zu verwenden. die jedoch mcist cincr aufwcndigen In- 
stallation bedOrfen und nach komplizierten Kontroll- 
und Auswerteverfahren arbeiten. 

Es ist ein Ziel der vorliegenden Erfindung, ein einfa- 20 
ches und an die praktischen Gegebenheiten problemfrei 
anpaObares Koncrollverfahren zu schaffen. das dennoch 
den gestellcn Zuverlassigkeitsanforderungen in vollem 
MaSe gerecht wird. Weiterhin ist es ein Ziel der Erfin- 
dung, eine einfach aufgebaute und universell einsetzba- 25 
re Kontroll- und Oberwachungsvorrichtung zu schaffen. 
die ihren Sicherungszweck zuverlassig erfullt 

Zur L6sung dieser Aufgabe ist vorgesehen, daB zu- 
mindest ein insbesondere In Randnahe des Obenva- 
chungsbereichs vorgesehener Abstandssensor einen 30 
den Oberwachungsbereich in einer vorbestimmten Ab- 
tastbewegung uberstreichenden und dabei seine Rich- 
tung andernden Abtastsirahl aussendet, den an Begren- 
zungen des Oberwachungsbereichs und/oder an im 
Oberwachungsbereich befindlichen Objekten reflek- 35 
ticrtcn Abtastsirahl empfangt und ein den Abstand des 
Reflexionspunktes des Abtaststrahls vom Abstandssen- 
sor reprasentierendes Abstandssignal sowie ein die 
Richtung des Abtaststrahls reprasentierendes Rich- 
tungssignal ermittelt, wobei die wahrend der Abtastbe- 40 
wegung ermittelten Abstandssignale und Richtungssi- 
gnale eine Abstandskonturfunktion definieren, und daS 
eine an den Abstandssensor angeschlossene Auswerte- 
einheit die ermittelte Abstandskonturfunktion mil zu- 
mindest einer gespeichcrtcn, cine erwartete Objektkon- 45 
tur reprasentierenden Referenzkonturfunktion ver- 
gleicht, und ein Ausgangssignal erzeugt, sofern die er- 
mittelte Abstandskonturfunktion und die Referenzkon- 
turfunktion insbesondere im Rahmen vorgegebener To- 
leranzgrenzen ilbereinsiimmen bzw. nicht Obereinstim- 50 
men. 

Zur L6sung der Aufgabe sieht die Erfindung ferner 
vor, daQ die Vorrichtung zu mindest einen Abstandssen- 
sor mit einem Sender, der einen den Oberwachungsbe- 
reich in einer vorbestimmten Abtastbewegung uber- 55 
streichenden und dabei seine Richiung andernden Ab- 
taststrahl aussendct, und einem Empfanger aufweist,der 
den an Begrenzungen des Oberwachungsbereichs und/ 
oder an im Oberwachungsbereich befindlichen Objek- 
ten reflektierten Abtastsirahl empfangt, und ein den Ab- eo 
stand des Reflexionspunktes des Abtaststrahls vom Ab- 
standssensor reprasentierendes Abstandssignal sowie 
ein die Richtung des Abtaststrahls reprUsenuerendes 
Richtungssignal ermittelt, wobei die wahrend der Ab- 
tastbewegung ermittelten Abstandssignale und Rich- 65 
tungssignalc cine Abstandskonturfunktion definieren, 
und daB an den Abstandssensor eine Auswerteeinheit 
angeschlossen ist, die einen Speicher, in dem zumindest 
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eine eine erwartete Objektkontur reprasentierende Re- 
ferenzkonturfunktion gespeichert ist, sowie einen Com- 
parator aufweist, der die ermittelte Abstandskontur- 
funktion mit der gespeicherten Referenzkonturfunktion 
vergleicht und ein Ausgangssignal erzeugt, sofern die 
ermittelte Abstandskonturfunktion und die Referenz- 
konturfunktion insbesondere im Rahmen vorgegebener 
Tolcranzgrenzen iibcreinstimmen bzw. nicht uberein- 
stimmen. 

Nach einer bevorzugten Ausfiihrungsform der Erfin- 
dung ist vorgesehen, daB eine an die Auswerteeinheit 
angeschlossene Sicherheitseinrichtung bei fehiender 
Obereinsiimmung von Abstands- und Referenzkontur- 
funktion ein Warnsignal abgibt und bei Obereinstim- 
mung von Abstands- und Referenzkonturfunktion die 
Abgabe eines Warnsignals unterdriickt. Dies ermoglicht 
cine Kontrolle, ob sich in dem erfaBten Oberwachungs- 
bereich neben den erwarteten und zulassigcn Objekten 
auch andere, unerwiinschte Objekte aufhalten. 

Wenn nach einer aiternativen Ausfiihrungsform der. 
Erfindung der Oberwachungsbereich zweidimensional 
und insbesondere durch ein Tor oder eine Durchfahrt 
definiert ist, erfolgt die Abtastbewegung vorzugsweise 
innerhalb eines vorgegebenen Winkelbereichs in der 
Oberwachungsebene. Dadurch wird errcicht, daB ein in 
die zweidimensionale Oberwachungsebene eintreten- 
des Objekt erfaBt und dahingehend uberpruft wird, ob 
es mit einer der erwarteten, als Referenzkonturfunktio- 
nen abgespeicherten Objekte iibereinstimmt. Wird eine 
Obereinstimmung bzw. NichtUbereinstimmung festge- 
stellt, ist nach einer Ausfuhrungsform der Erfindung 
vorgesehen, daB dies durch die Erzeugung eines Aus- 
gangssignals angezeigt wird. Durch das Auftreten eines 
Ausgangssignals k5nnen dann weitere SicherungsmaB- 
nahmen eingeleitet werden, beispielsweise die Abgabe 
eines Warnsignals oder die Sperrung der Durchfahrt, 
sofern es sich bei den als Referenzkonturfunktionen ge- 
speicherten Objekten um unzulassige Objekte handelt. 
oder aber die Offnung der Durchfahrt, sofern es sich bei 
den als Referenzkonturfunktionen gespeicherten Ob- 
jekten um zulassige Objekte handelt. 

Anstelle eines Tores oder einer Durchfahrt kann auch 
im Rahmen des Personenschutzes der Zugang zu einer, 
ein Gefahrpotential darstellenden Maschine oder Anla- 
ge mittels einem erfindungsgemaBen Verfahren uber- 
wacht werden. Wenn in diesem Fall unzulassige Objekte 
erkannt werden, erfolgt ein Anhalten bzw. Abschalten 
der Maschine oder Anlage. 

Obwohl es grundsatzlich mdglich ist, daB nur bei Be- 
darf einzelne Abtastbewegungen durchgefOhrt werden, 
ist es bevorzugl, wenn die Abtastbewegung fortlaufend 
wiederholt wird und die bei jeder Abtastbewegung neu 
ermittelte Abstandskonturfunktion mit der oder den 
Referenzkonturfunktionen kontinuierlich verglichen 
wird. Dadurch wird erreicht, daB nach jeder Abtastbe- 
wegung eine neue Abstandskonturfunktion verfiigbar 
ist, die stets das aktuelle Vorhandensein oder Nlchtvor- 
handensein von zul&ssigen oder nicht zul^sigen Objek- 
ten im Oberwachungsbereich erkennbar werden ISBt. 

Indem die ermittelte Abstandskonturfunktion jeweils 
mit einer Vielzahl von gespeicherten Referenzkontur- 
funktionen verglichen wird, kann erreicht werden, daB 
der Oberwachungsbereich auf das Vorhandensein oder 
Nichtvorhandensein von verschiedenen Objekten hin 
kontrollierbar ist. Handelt es sich bei dem Oberwa- 
chungsbereich um einen zu sichernden Durchgangsbe- 
reich, ermoglicht die Abspeicherung einer Vielzahl von 
Referenzkonturfunktionen auch, daB das zulassige Ein- 
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dringen von mehreren unterschiediichen Objekten ohne 
Abgabe eines Warnsignais ermOglicht werden kann. 

Es isi insbesondere zweckmaBig, wenn eine der ge- 
speicherten Referenzkoniurfunktionen einen freien 
Uberwachungsbereich reprasentiert. Dies gewahrleistet 5 
2um einen, daB auch dann, wenn sich in einem Oberwa- 
chungsberetch kein erkanntes Objekt befindet, die Ab- 
gabe eines Warnsignais unterdruckl wird. Andererseiis 
laBi sicli in diesem Fall erreichen, daB ein freier Durch- 
gang gezielt als solcher erkannt wird, was beispielsweise 10 
dann von Bcdeutung sein kann, wenn beabsichiigt isi, 
den Durchgang mit einem Tor oder dergleichen zu ver- 
scrilieBen. 

Die Anwesenheit oder Abwesenheit von Personcn im 
Uberwacliungsbereich laBt sich ermitteln, sofern eine 15 
der gespeicherten Referenzkonturfunktionen die Kon- 
tur einer Person reprasentiert. Dies bietet ganz allge- 
mein den Vorteii, daB Personen von Objekten, beispiels- 
weise Fahrzeugen, unterscheidbar sind, was bei be- 
stimmten Oberwachungszielen eine wertvolle Informa- 20 
tion darstellen kann, insbesondere dann, wenn vorgese- 
hen ist, daB eine an die Auswerteeinheit angesi:hlossene 
Oberwachurigseinheit bei Auftreten eines Bestimmten 
Auswertesignais bestimmie, von der Art des erkannten 
Objekts abhangige SicherungsmaBnahmen ergreift. 25 

Die Abstandsermittlung erfolgt vorzugsweise nach 
dcno Laufzeitverfahren, wobei der Abtasistrahi von ei- 
nem Laser erzeugt werden kann. 

Bei einer weiteren bevorzugten Ausfuhrungsform ist 
vorgesehen, daB der Abtaststrahi von zumindest einem 30 
in Randnahe angeordneten Spiegel umgelenkt wird. Da- 
durch kann erreicht werden. daB der Abtasistrahi den 
Oberwachungsbereich sozusagen aus unterschiediichen 
Blickrichtungen abtastet, so daB auch die ermittelte Ab- 
standskonturfunktion eine aus unterschiediichen Blick- 35 
richtungen aufgenommene Objektkontur reprasentiert 
Dies ermoglichi die Unterscheidung von Objekten, de- 
ren Konturen sich aus der Blickrichtung des Abstands- 
sensors gleichen und die nur von bestimmten andercn 
Betrachtungsperspektiven aus unterschieden werden 40 
konnen. 

Fehler bei der MeBwerterfassung lassen sich vermei- 
den, sofern ein Ausgangssignal erst dann erzeugt wird, 
wenn die ermittelte Abstandskonturfunktion bei aufein- 
anderfolgenden Abtasibewegungen wiederholt mil ei- 45 
ner bestimmien Referenzkonturfunktion iibereins- 
timmt. 

Da die ermittelte Abstandskonturfunktion eines Ob- 
jektes abhangig von der Ortlichen Lage des Objektes ist, 
kann es vorteiihaft sein, wenn die Auswerteeinheit einer 50 
bestimmten Referenzkonturfunktion auch jene Refe- 
renzkonturfunktionen zum Vergleich mit der ermittel- 
ten Abstandskonturfunktion heranzieht. die sich bei ei- 
ner angenommenen lagemaSigen Translation der Ob- 
jektkontur langs der Abtastbewegung ergeben. Da- 55 
durch kann vermieden werden, daB ein an sich bekann- 
tes, d. h. als Referenzkonturfunktion abgespeicheries 
Objekt nur deshalb im Oberwachungsablauf nicht er- 
kannt wird, weil es sich an einer Stelle befindet, an der 
die gemessene Abstandskonturfunktion des Objektes eo 
nicht mit seiner auf eine andere Ortliche Lage des Ob- 
jektes bezogenen abgespeicherten Referenzkontur- 
funktion ubereinsiimmt. 

Die Vorrichtung zur Kontroile eines vorgegebenen 
Obcrwachungsbereichs enthalt vorzugsweise einen als 65 
optischen Sensor ausgebiideten Abstandssenson 

Handelt es sich bei dem Oberwachungsbereich um 
eine im wesentlichcn rechiwinklige Durchfahrt, ist be- 
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vorzugt, wenn der Abstandssensor entweder in einem 
Eckbereich oder mittig am oberen Quertrager der 
Durchfahrt angebracht ist. Wesentiich fur die Wahl der 
Lage des Abstandssensors ist grunds^izlich die gegen- 
uberdem Uberwachungsbereich eingenommene giinsii- 
ge Betrachtungsperspektive. 

Bei einer besonders bevorzugten Ausfuhrungsform 
der vorliegenden Erfindung handelt es sich bei dem Ab- 
standssensor um die in der deutschen Paientanmeldung 
P 43 40 756.0 beschriebene Laserabsiandsermittlungs- 
vorrichiung, und der Offenbarungsgehalt dieser Anmel- 
dung ist somit Bestandteil der vorliegenden Anmeldung. 

Weitcrc bevorzugte Ausgestaltungen sind in den Un- 
teransprOchen angegeben. 

Die Erfindung wird nun unter Bezugnahme auf die 
beigefOgte Zeichnung beispielhaft beschrieben; in die- 
ser zeigt: 

Fig. la, b, c eine erlauternde Darstellung des erfin- 
dungsgemaBcn Kontrollverfahrens und der erfindungs- 
gem^Ben Kontrollvorrichiung, 

Fig. 2 eine schematische Darstellung einer Ausfuh- 
rungsform der erfindungsgemaBen Kontrolivorrich- 
tung, und 

Fig. 3 ein schematisches Blockschaitbiid der erfin- 
dungsgemaBen IControilvorrichtung. 

Nach den Fig. la, lb und Ic ist eine erfindungsgema- 
Be Kontrollvorrichiung 1 mittig an einem oberen Quer- 
trSger 2 einer Durchfahrt 3 angebracht, die einen vor 
der Durchfahrt 3 gelegcncn, der Allgemeinheit zugang- 
lichen Bereich 4 von einem hinter der Durchfahrt lie- 
genden, gefahrlichen Bereich 5 trennt. Ebenso ware es 
moglich, die Kontrollvorrichiung abgeh^ngt am Quer- 
trager 2 anzubringen. 

Die Durchfahrten 3 der Fig. la, lb und Ic unterschei- 
den sich dadurch, daB die Durchfahrt nach der Fig. la. 
frei ist. wahrend sich nach Fig, lb im Durchfahrtsbe- 
reich ein fahrerloses Schienenfahrzeug 7 und in Fig. Ic 
eine Person 8 aufhalten. 

Das erfindungsgemaBe Verfahren zur Kontroile der 
Durchfahrt 3 gegen unbefugtes Eindringen in den ge- 
fahrlichen Bereich 5 funktioniert wie folgt: 

Im Uberwachungsbetrieb sendet die Kontrollvorrich- 
iung I einen in der Ebene der Durchfahrt verlaufenden 
und die gesamte Durchfahrtsebene in einer vorgegebe- 
nen Abtastbewegung iiberstreichenden Abtaststrahi 6, 
6', 6" aus, der entweder an einer Begrenzung der Durch- 
fahrt - in den Fig. la und Ic am Boden 9 der Durch-' 
fahrt — Oder ggf. an einem in der Durchfahrt befindii-' 
chen Objekt — in Fig. lb dem Lastgut 10 des Schienen- 
fahrzeugs 7 — reflektiert wird und jeweils als Refle- 
xionsstrahl 11, IT, U" zu der Kontrollvorrichiung 1 
zurQckiauft. 

Die Kontrollvorrichiung ermitteh in noch im folgen- 
den zu beschreibender Weise den Abstand des Refle- 
xionspunkies 12, 12', 12" von der Kontrollvorrichiung 1 
in Abhangigkeit von der aktuellen Strahlrichtung und 
erstellt so durch Abtastung des gesamten 180"^ Winkel- 
bereiches der Durchfahrt 3 eine Abstandskonturfunk-. 
tion, die die in der Durchfahrt 3 wahrend eines Durch-. 
laufs der vorgegebenen Abtastbewegung ermittelte Ob- 
jektkontur reprasentiert. 

Die ermiitelten Abstandskonturfunktionen sind je- 
weils rechis in den Fig. la, lb und Ic dargestellc Sie 
reprasentieren die Abstandsinformation, die vom Ab- 
taststrahi 6, 6', 6" bei einem Oberstretchen des Durch- 
fahrtbereichs gesammelt wurde. DemgemaB reprasen- 
tiert die im rechten Teil der Fig. la dargesteilte Ab- 
standskonturfunktion 13 eine freie Durchfahrt 3, wah- 
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rend die in den Fig. lb und Ic gezeigien Absiandskon- 
turfunktioncn 14 bzw. 15 die Abstandskontur des jewel- 
ligen sich in der Durchfahrt 3 bcfindlichcn Objektes 7, 
10 bzw. 8 reprasentieren. 

Zur Auswertung der ermitielten Abstandskontur- 5 
funktionen 13. 14, 15 ist eine in Fig. I nichi dargestellte 
Ausweneeinheit vorgesehen. In der Auswerteeinheit 
slnd als Referenzkonturfunktionen Abstandskontur- 
funktionen von bekannten, zugelassenen Objekten ab- 
gespeichert, die zum Einirilt in den gefahrlichen Bereich 10 
5 zugelassen slnd. Die ermittelte, die Kontur des aktuell 
in der Durchfahrt vorhandenen Objektes 7, 10 bzw. 8 
widerspiegelnde Abstandskonturfunktion 13, 14» 15 wird 
nun fortlaufend in der Auswerteeinheit mit den gespei- 
cherten Referenzkonturfunktionen verglichen. Wird 15 
beim Vergleich eine Ubereinstimmung zwischen der er- 
mitielten Abstandskonturfunktion 13 bzw. 14. bzw. 15 
und einer der Referenzkonturfunktionen festgestellt, 
wird dies durch die Abgabe eines Freisignals angezeigt. 
Der Betreiber der Kontrolivorrichtung erkennt darauf- 20 
hin, daB es sich bei dem in der Durchfahrt 3 befindlichen 
Objekt 7, 10 oder 8 urn ein zugelassenes ObjekJ. handelt 
und wird dem Objekt 7. 10 bzw. 8 in diese'm Fall die 
Durchfahrt gestatten. Ist hingegen die ermittelte Ab- 
standskonturfunktion mit keiner der gespeicherten Re- 25 
ferenzkonturfunktionen gleich, bleibt ein Freigabesi- 
gnal aus und der Bediener wird das sich in der Durch- 
fahrt 3 aufhahende Objekt 7, 10 bzw. 8 als unzulassiges 
Objekt ansehen und daher dessen Durchtritt mit geeig- 
neten Mittein verhindern. 30 

Wenn anstelle der Durchfahrt 3 der Zugang zu einer 
Maschine bzw. Anlage Uberwacht wird, kann bei Erken- 
nung eines unzuiassigen Objektes der Zugang zu der 
Maschine bzw. Anlage verhindert werden und/oder ein 
Abschaltcn der Maschine bzw. Anlage erfolgen. 35 

Anstelle des Bedieners kann auch eine Sicherheitsein- 
richtung vorgesehen sein, die je nach Vorliegen oder 
Ausbleiben eines Freisignals geeigneie SicherungsmaB- 
nahmen automatisch ergreift. In diesem Fall ist es be- 
sonders gunstig, wenn auch die in Fig. la dargestellte, 40 
einen freien Durchgang reprasenticrcnde Abstands- 
funktion 13 als Referenzfunktion abgespeichert ist. 
Dann wird auch die freie Durchfahrt im Rahmen der 
Auswertung als "freies Objekt'* behandelt. wodurch er- 
reicht wird, daB ein Freisignal immer dann vorhanden 45 
ist, wenn sich eniweder ein zugelassenes Objekt 7, 10 
bzw. 8 in der Durchfahrt 3 befindet oder wenn die 
Durchfahrt 3 frei ist. Dies bcdeutet aber, daB die Abga- 
be des Freisignals nur dann unterdruckt wird, wenn sich 
in der Durchfahrt 3 ein unbekanntes, nicht zugelassenes 50 
Objekt befindet. Bei einer Unterbrechung des Freisi- 
gnals k5nnten dann sofort gccignete SicherungsmaB- 
nahmen ergriffen werden, um das nicht zugelassene Ob- 
jekt vom Eintritt in den gefahrlichen Bereich abzuhal- 
ten. 55 

Umgckehrt ist es genauso gut moglich, daB die Aus- 
werteeinheit nur dann ein Signal abgibt, wenn keine 
Obereinstimmung zwischen ermittelter Abstandskon- 
turfunktion und abgespeicherten Referenzkonturfunk- 
tionen vorliegt. In diesem Fall hat das Ausgangssignal 60 
nicht den Charakter eines Freisignals sondern den eines 
Warnsignals. Die Abgabe eines Warnsignals bei fehlen- 
der Obereinstimmung zwischen der Abstandskontur- 
funktionen des erfaBten und der zugelassenen Objekte 
kann insbesondere dann von groBer Bedeutung sein, 65 
wenn mit der Kontrolivorrichtung aberpruft werden 
soil, ob sich in einem festgelegten Oberwachungsbe- 
reich nur zugelassene Fahrzeuge aufhalten. Gelangt ein 



nicht. zugelassenes Fahrzeug in den Uberwachungsbe- 
reich, wird dies von der Kontrolivorrichtung erkannt 
und gemeldet Sind beispielsweise nur die in den Fig. la 
und Ibdargestellten Abstandskonturfunktionen J3 und 
14 als Referenzkonturfunktionen gespeichert und tritt 
in den Oberwachungsbereich, in dem sich aus Sicher- 
heitsgrunden nur Fahrzeuge aufhalten sollen, eine Per- 
son 8 mit einer Abstandskonturfunktion 15 nach Fig. Ic 
ein, so erfolgt die Abgabe eines Warnsignals, wodurch 
die Person 8 auf die Gefahrlichkcit ihrer Situation hin- 
gewiesen wird. Entsprechend kann bei Uberwachung 
des Zugangs zu einer gefahrlichen Maschine und/oder 
Anlage ein Abschalten oder Anhalten der Maschine 
bzw. Anlage erfolgen. 

DarUberhinaus ermoglicht die erfindungsgemaBe 
Kontrolivorrichtung auch die Unterscheidung von ver- 
schiedenen zugelassenen Objekten, indem jeder abge- 
speicherten Referenzkonturfunktion ein bestimmtes 
Ausgangssignal zugeordnet ist Sind beispielsweise die 
Abstandskonturfunktionen 14 und 15 jeweils als Refe- 
renzkonturfunktionen abgespeichert, so stellt sowohl 
das Schienenfahrzeug 7, 10 als auch die Person 8 ein 
zugelassenes Objekt im Sinne des erfindungsgem^Ben 
Sicherungsverfahrens dan Dennoch kann zwischen die- 
sen Objekten 7, 10 und 8 untcrschieden werden, da bei 
Obereinstimmung der ermittclten Abtastkonturfunk- 
tion mit der Referenzkonturfunktion entsprechend 14 
ein anderes Ausgangssignal erzeugt wird, als dies bei 
Obereinstimmung der ermittelten Abstandskonturfunk- 
tion mit der Referenzkonturfunktion entsprechend 15 
der Fall ist. 

Ferner ist es prinzipiell auch moglich, statt zugelasse- 
ner Objekte nicht zugelassene Objekte als Referenz- 
konturfunktionen abzuspeichern. Voraussetzung hier- 
fur ist allerdings, daB die Objektkonturen der nicht zu- 
gelassenen Objekte bekannt ist. Soil beispielsweise der 
Aufenthalt von Fahrzeugen aller Art in einem Oberwa- 
chungsbereich gestattet, der Zutritt von Personen je- 
doch verboten sein, so kann die der Abstandskontur- 
funktion 15 entsprechende Referenzkonturfunktion als 
einzige Referenzkonturfunktion in der Auswerteeinheit 
abgespeichert sein. Wird dann im Kontrollablauf eine 
Person 8 erfaBt, bemerkt die Auswerteeinheit das Ober- 
einstimmen der ermhtelten Abstandskonturfunktion 
mit der gespeicherten Referenzkonturfunktion und mel- 
det dies durch Abgabe eines geeigneten Warnsignals. 

In Fig. 2 ist eine Weiterbildung des in Fig. 1 gezeigten 
Ausfiihrungsbeispiels der Erfindung dargestellt. Ahnlich 
wie in Fig. 1 ist die Kontrolleinrichtung 21 mittig am 
oberen Quertr^gcr 22 einer Durchfahrt 23 angebracht. 
Im Unterschied zur Ausfuhrungsform nach Fig. I sind in 
den Eckbereichen der Durchfahrt 23 jedoch zusMtzlich 
gegen die Vertikalrichtung geneigte Umlenkspiegel 24 
und 25 vorhanden. 

Ein in einem zentralen Winkelbcreich p mit vertikaler 
Winkelhalbierenden verlaufender Abtaststrahi 26 trifft 
wie in Fig. 1 auf eine Begrenzung der Durchfahrt 23 auf. 
Demgegenubcr trifft ein in dem oberhalb des Winkelbe- 
reichs P liegenden Winkelbereich a verlaufender Ab- 
taststrahi 27 auf den Umlenkspiegel 25 auf und wird von 
dort wie in Fig. 2 gezeigt als umgelenkter Abtaststrahi 
28 zurQckgeworfen. 

Zur ErlSuterung des Kontrollverfahrens nach der 
Fig. 2 wird im folgenden der auf dem umgelenkten Ab- • 
taststrahl 28 liegende Punkt 29 betrachtet. 

Wie aus Fig. 2 ersichtlich kann der Punkt 29 auch von 
einem direkten, d. h. nicht umgelenkten, im Winkelbe- 
reich p verlaufenden Abtaststrahi 30 getroffen werden. 
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Der Punkt 29 kann also je nach Abstrahlungswinkel der 
Kontrollvorrichtung auf zwei verschiedenen Lichtwe- 
gen 27, 28 bzw. 30 erreichi werden. 

Allgemein k5nnen alle Punkte, die in dam einfach 
schraffierten Bereich 31 liegen, nur direkt und damit auf 5 
einem Wege erreicht werden, wahrend die in den scitli- 
chen, doppelschraffierten Bereichen 32, 33 liegende 
Punkte jeweils auf zwei Lichtwegen erreichbar sind und 
die im dreifach schraffierten Bereich 34 liegenden Punk- 
le sowohl direkt als auch uber beide Umlenkspiegel 24, 10 
25, d. h. auf drei verschiedenen Lichtwegen erreichbar 
sind. 

Die in der Fig. 2 dargestellte AusfQhrungsforn) der 
Erfindung bietet den Vorteil, dafl eine bei einem 180" 
Schwenk Uber die Winkelbereiche a, P, 5 gemessene 15 
Abstandskonturfunktion in der Regel mehr Objektin- 
formation enthait, als dies bei der in Fig. 1 dargestellten 
Anordnung der Fall ist. Befindet sich der Punkt 29 bei- 
spielsweise an der Seitenwand eines gedachten, mit 
strichpunktierten Linien eingezeichneten Objekts 35, so 20 
wird deutlich, daB der Punkt 29 uber den dircktcn Ab- 
taststrahl 30 nicht erreichbar ist, da dieser Strahl 30 im 
Punkt 36 an der Oberflache des gedachten Objektes 35 
zurQckgeworfen wiirde, Ober den Spiegel 25 kann der 
Punkt 29 jedoch dennoch erreicht und sein Abstand 25 
bestimmt werden. 

Analoge Verhaitnisse liegen fiir die auf den Umlenk- 
spiegel 24 gerichteten Strahlwege im Winkelbereich 5 
vor. 

Auf diese Weise kann das gedachte Objekt 35 sozusa- 30 
gen aus verschiedenen Blickrichtungen betrachtet wer- 
den: Dies ermciglicht, auch Objektkontur an den Seiten- 
flachen des Objektes 35 zu ermitteln. Dadurch wird er- 
reicht, daB Objekte, die vom Winkelbereich p aus gese- 
hen eine ahniichc Objektkontur aufweisen, trotzdem 35 
unierschieden werden k6nnen, sofem sie an uber die 
Spiegel 24, 25 erreichbaren Fiachen eine unterschiedli- 
che Formgebung aufweisen. 

Neben der in Fig. 2 gezeigten AusfOhrungsform ist es 
auch mOglich, Umlenkspiegel in den Seiienwanden der 40 
Durchfahrl 23 anzuordnen und weiterhin kann vorgese- 
hen sein, neben plancn Umlenkspiegeln auch spharische 
Oder zylindrische Spiegel einzusetzen. Die Kontrollvor- 
richtung 1 muB nicht am oberen Quertrager 22 ange- 
bracht sein, sondern kann beispieisweise auch in einem 45 
der Eckbereiche oder an einer Seitenwand angeordnet 
sein. Femer ist es moglich, mehrere Kontrollvorrichtun- 
gen, beispieisweise in jedem Eckbereich eine, vorzuse- 
hen, wodurch ebenfalls erreicht wird, daB ein sich im 
Oberwachungsbereich befindliches Objekt von ver- 50 
schiedenen Blickrichtungen aus gesehen werden kann. 

Nach Fig. 3 besteht eine erfindungsgemaBe Kontroll- 
vorrichtung 41 aus einem Sender 42, der einen Abtasts- 
irahl 43 unter einer vorgebbaren Richtung 0 in einen 
Oberwachungsbereich aussendet. Die GrCBe 0 repra- 55 
sentiert hier allgemein eine beliebige, beispieisweise in 
Polarkoordinaten angebbare Raumrichtung. Handelt es 
sich bei dem Oberwachungsbereich wie in den Fig. 1 
und 2 um eine Ebene, ist 0 als Winkel aufzufassen. 

Der Abtaststrahl 43 trifft in einem Punkt 44 auf ein eo 
Objekt 45 auf und wird von dort in einem Reflexions- 
strahi 46 zu einem Empfanger 47 der Kontrollvorrich- 
tung 41 reflektiert. Abtaststrahl 43 und Reflexionsstrahl 
46 verlaufen in der Praxis kolinear und sind lediglich zur 
besseren Unterscheidung in Fig. 3 parallel beabstandet 55 
gezeichnet. 

Sender 42 und Empfanger 47 sind mil einer Steuersiu- 
Fe 48 verbunden, die einerseits dazu dient, den Abiasts* 



trahl 43 endang der vorbestimmten, umlaufenden Ab- 
lastbewegung zu fiJhren und die andererseits in Verbin- 
dung mit dem Sender 42 und dem Empfanger 47 dazu 
ausgelegt ist, die richtungsabhangigen Abstandswerte A 
(0) des Reflexionspunktes 44 vom Sender 42 zu ermit- 
teln. Sender 42. Em.pfanger 47 und Steuerstufe 48 bilden 
zusammen den Abstandssensor 49. 

Bei dem Abstandssensor 49 kann es sich beispieiswei- 
se um die in der deutschen Patentanmeldung 
P 43 40 756.0 beschriebene Lascrabstandsermittlungs- 
vorrichtung handeln. In diesem Fall ist der Sender 42 als 
opiischer Sender und der Empfanger 47 als Photoemp- 
fanger ausgebildet, und die Ermittlung des Abstandes 
zwischen Reflexionspunkt 44 und dem Sender 42 crfolgt 
nach dem Licht-Impuls-Laufzeitverfahren. Grundsatz- 
lich kdnnen zur Abstandsmessung jedoch auch andere 
Sender und Empfanger herangezogen werden, wobei es 
lediglich darauf ankommi, daS die Steuerstufe 48 an 
ihrem Ausgang 50 ein richtungsabhangiges Abstandssi- 
gnal A(0)bereitstelit. 

Komparator 52 und Speicher 55 bilden zusammen die 
Ausweneeinheit 70. 

Die wahrend einzelner Abtasibewegungen ermittel- 
ten, jeweils eine Abstandskonturfunktion definierenden 
Abstandssignaie A (0) werden einem Eingang 51 cines 
Komparators 52 zugefChrt. Am anderen Eingang 53 des 
Komparators 52 ist der Ausgang 54 eines Speichers 55 
angeschlossen. Im Speicher 55 sind n vorgegebene Re- 
ferenzkonturfunktionen Rt (0),. . .,Rn (0) abgespeichert, 
die jeweils die winkelabhangigen Abstandskonturdaten 
der vorgegebenen, zuiassigen Objekte 1 bis n enthalten. 

Wie bereits zu Fig. i und 2 erwahnt, wird am .A.usgang 
56 des Komparators 52 beispieisweise genau dann ein 
Ausgangssignal 57 erzeugt, wcnn die ermitteite Ab^ 
siandskonturfunktion A (0) mit keiner der im Speicher 
vorhandenen Referenzkoniurfunktionen Ri (0),. . .,Rn 
(0) ubereinstimmt. Das Ausgangssignal 57 wird einer 
Sicherheitseinrichtung 58 zugeleitet, die nachfolgenden 
Einrichtungen geeignete Steuersignale 59, 60 und 61 zur 
Verfiigung stellt. 

Das Durchlaufen der vorgegebenen Abtastbewegung 
erfolgt mit hoher Geschwindigkeit, was bewirkt, daB 
sich auch verhaltnismaBig rasch bewegende Objekte 45 
in dem Sinne ais quasistationar erfaBt werden, daB in 
aufeinanderfolgenden Abtastbewegungen ermitteite 
Abstandskonturfunktionen einander im Rahmen vorge-' 
gebener Toleranzgrenzen gleichen. Zur Unterdriickung 
von Fehlmessungen kann der Komparator 52 daher so 
ausgelegt sein, daB ein Ausgangssignal 57 erst dann er- 
zeugt wird, wenn die Abstandskonturfunktionen A (0) 
auch nach mehrfachen Durchlaufen der vorgegebenen 
Abtastbewegung nicht mit einem der gespeicherten Re- 
ferenzkonturfunktioncn Ri (0),. . .,Rn (0) ubereinstim- 
men. 

Ferner ist es moglich, in nicht dargestellter Weise 
zwischen Speicherausgang 54 und Komparatoreingang 
53 eine Transformationsstufe vorzusehen, iiber die dem 
Komparator 52 nicht nur die abgespeicherten Referenz- 
koniurfunktionen Ri (0) Rn (0), sondern zusatzlich 

auch Satze von zugehorigen transformierten Referenz- 
konturfunktionen zur Verfugung gestellt werden. Wer- 
den beispieisweise zu jeder Referenzkonturfunktion Rj 
(0); i = 1,. . ., n in der Transformationsstufe 62 diejeni- 
gen Referenzkonturfunktionen erzeugt, die aus einer 
transversalen Verschicbung der Kontur des Referenz- 
objektes hervorgehen, wird das Kontrollsystem unemp- 
findiich gegen eine lagemaBige Translations des abgeta- 
steten Objektes 45 iangs der Abtastbewegung. 
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Obgleich es grundsatzlich nicht notwendig ist, daB 
Sender 42 und Empfanger 47 wie in Fig. 4 dargestelli an 
ein und demselben On und vorzugsweise in einem ge- 
meinsamen Gehause untergebracht sind, ist diese Aus- 
fuhrungsform jcdoch aus GrUnden der Kompaktheit 5 
des Abstandssensors 49 bevorzugt. 

Wenn mehrere Abstandssensoren 49 mit zugehOrigen 
Speichern 55 und Komparaioren 52 zur Kontrolle des 
gleichen Oberwachungsbereiches vorgesehen sind, kon- 
nen die Ausg^nge 56 der vcrschiedenen Komparatoren 10 
52 sowohl iiber eine UND-Logik als auch eine ODER- 
Logik mit der Sicherheitseinrichtung 58 verbunden sein. 
Dadurch konnen auch komplexe Uberwachungsablaufe 
kontrolliert und die Rcdundanz des Gesamtsystems er- 
h5ht werden. 15 

Patentanspriiche 

\. Verfahren zur Konirolle cincs vorgegebenen 
Oberwachungsbereichs, dadurch gekennzeichnet, 20 
daB zumindest ein insbesondere in Randnahe des 
Uberwachungsbereichs vorgesehener Abstands- 
sensor einen den Uberwachungsbereich in einer 
vorbestimmien Abtastbevvegung iibersteichenden 
und dabei seine Richtung andernden Abtaststrahl 25 
aussendei, den an Begrenzungen des Oberwa- 
chungsbereichs und/oder an im Oberwachungsbe- 
reich befindlichen Objekten reflektierten Abtasts- 
trahl empfangt und ein den Abstand des Refle- 
xionspunktes des Abtaststrahls vom Abstandssen- 30 
sor reprasentierendes Abstandssignal sowie ein die 
Richtung des Abtaststrahls reprasentierendes 
Richtungssigna) ermittelt, 

wobei die wahrend der Abtastbewegung ermittel- 
ten Abstandssignale und Richtung ssignale eine Ab- 35 
standskonturfunktion definieren» und 
daB eine an den Abstandssensor angeschlossene 
Auswerteeinheit die ermittelte Abstandskontur- 
funktion mit zumindest einer gespeicherten, eine 
erwartete Objektkontur reprasentierenden Refe- 40 
renzkonturfunktion verglcicht, und ein Ausgangssi- 
gnal erzeugt, sofern die ermittelte Abstandskontur- 
funktion und die Referenzkonturfunktion insbeson- 
dere im Rahmen vorgegebener Toleranzgrenzen 
ubereinstimmen bzw. nicht ubereinstimmen. 45 

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Abtastbewegung innerhalb eines 
vorgegebenen Winkelbereichs in der durch einen 
zweidimensionaien, insbesondere durch ein Tor 
Oder eine Durchfahrt definicrten Uberwachungs- 50 
bereich festgelegten Ebene erfolgt. 

3. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 oder 2, 
dadurch gekennzeichnet, daB eine an die Auswerte- 
einheit angeschlossene Sicherheitseinrichtung bei 
fehlender Obereinstimmung von Abstands- und 55 
Referenzkonturfunktion ein Warnsignal abgibt und 
bei Obereinstimmung von Abstands- und Refe- 
renzkonturfunktion die Abgabe eincs Warnsignals 
unterdrOckt. 

4. Verfahren nach" einem der Anspriiche 1 oder 2, eo 
dadurch gekennzeichnet, daB eine an die Auswerte- 
einheit angeschlossene Sicherheitseinrichtung bei 
tibereinstimmung von Abstands- und Referenz- 
konturfunktion ein Warnsignal abgibt und bei feh- 
lender Obereinstimmung von Abstands- und Refe- 65 
renzkonturfunktion die Abgabe eines Warnsignals 
unterdriickL 

5. Verfahren nach einem der vorhergehenden An- 
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sprDche, dadurch gekennzeichnet, daB die Abtast- 
bewegung fortlaufend wiederholt wird und die bei 
jeder Abtastbewegung neu ermittelte Abstands- 
konturfunktion mit der oder den Referenzkontur- 
funktionen verglichen wird. 

6. Verfahren nach einem der vorhergehenden An- 
sprOche. dadurch gekennzeichnet, daS eine Refe- 
renzkonturfunktion einen freien Uberwachungsbe- 
reich reprasentiert. 

7. Verfahren nach einem der vorhergehenden An- 
spriiche, dadurch gekennzeichnet, daB eine Refe- 
renzkonturfunktion die Kontur einer Person im 
Oberwachungsbereich reprasentiert. 

8. Verfahren nach einem der vorhergehenden An- 
spriiche, dadurch gekennzeichnet, daB eine Refe- 
renzkonturfunktion die Kontur eines Fahrzeuges 
im Uberwachungsbereich reprasentiert. 

9. Verfahren nach einem der vorhergehenden An- 
spriiche, dadurch gekennzeichnet, daB die Ab- 
standskonturfunktion jeweils mit einer Vielzahl 
von gespeicherten Referenzkonturfunktionen ver- 
glichen wird. 

10. Verfahren nach Anspruch 9, dadurch gekenn- 
zeichnet, dafi jeder Referenzkonturfunktion ein be- 
stimmtes Ausgangssignal zugeordnet ist. 

1 1. Verfahren nach einem der Anspriiche 9 oder 10, 
dadurch gekennzeichnet, daB eine an die Auswerte- 
einheit angeschlossene Oberwachungseinheit bei 
Auftreten eines bestimmten Ausgangssignals be- 
stimmte, von der Art des erkannten Objektes ab- 
hangige SicherungsmaBnahmen ergreift, 

12. Verfahren nach einem der vorhergehenden An- 
spriiche, dadurch gekennzeichnet, daB die Ab- 
standsmessung nach dem Licht-Impuls-Laufzeit- 
verfahren erfolgt. 

13. Verfahren nach einem der vorhergehenden An- 
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dafi der Abtasts- 
trahl von einem Laser erzeugt wird. 

14. Verfahren nach einem der Anspruche 2 bis 13, 
dadurch gekennzeichnet, daB der Abtastwinkelbe- , 
reich etwa 180° betragi. 

15. Verfahren nach einem der vorhergehenden An- 
spriiche, dadurch gekennzeichnet, daB der Abtasts- 
trahl von zumindest einem in Randnahe des Ober- 
wachungsbereichs angeordneten Umlenkspiegel 
umgelenkt wird 

16. Verfahren nach einem der vorhergehenden An- 
spriiche, dadurch gekennzeichnet, daB der Abtasts- 
trahl unter einem ersten Winkelbereich a auf einen 
in einem oberen Eckbereich einer im wesentlichen 
rechtwinkligen Durchfahrt angebrachten ersten 
Umlenkspiegel und unter einem zweiten Winkelbe- 
reich 5 auf einen im anderen oberen Eckbereich der 
Durchfahrt angebrachten Umlenkspiegel auftrifft 
und in einem Zwischenwinkelbereich p nicht umge- 
lenkt wird. 

17. Verfahren nach Anspruch 16, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB a = 6 gilt. 

18. Verfahren nach einem der Anspriiche 16 oder 
17, dadurch gekennzeichnet, daB a -f p -h 6 180'' 
gilt. 

19. Verfahren nach einem der Anspriiche 5 bis 18, 
dadurch gekennzeichnet, daB das Ausgangssignal . 
erst dann erzeugt wird, wenn die ermittelte Ab-. 
standskonturfunktion bei aufeinanderfolgenden 
Abtastbewegungen wiederholt mit einer bestimm- 
ten Referenzkonturfunktion iibereinstimmt. 

20. Verfahren nach einem der vorhergehenden An- 
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spriiche, dadurch gekennzeichnet, dafi die Aus- 
werteeinheit neben der eine bestimmte Objektkon- 
lur reprasentierenden Referenzkoniurfunktion 
auch jene Referenzkonturfunkiionen zum Ver- 
gleich mil dem Abstandskontursignai heranzieht, 5 
die sich bei einer angenommcnen iagemaSigen 
Translation der Objektkomur IMngs der Abiastbe- 
wegungergeben. 

21. Vorrichtung zur Kontroile eines vorgegebenen 
Oberwachungsbereichs, insbesondere zur Ausfuh- 10 
rung des Verfahrens nach einem der vorhergehen- 
den Anspruche, dadurch gekennzeichnet, 

daQ die Vorrichtung zumindest einen Abstandssen- 
sor (49) mix einem Sender (42), der einen den Ober- 
wachungsbereich in einer vorbestimmtcn Abtasi- 15 
bewegung uberstreichenden und dabei seine Rich- 
tung andernden Abtaststrahl (6. 6', 6". 26. 27, 30; 43) 
aussendet, und einem Empfanger (47) aufweist, der 
den an Begrenzungen des Oberwachungsbereichs 
und/oder an im Oberwachungsbereich befindlichen 20 
Objekten (7, 10; 8; 35; 45) reflektierten Abtaststrahl 
(6, 6', 6"; 26, 27. 30; 43) empfangt. und ein den Ab- 
stand des Reflexionspunktes (12, 12', 12"; 20, 36, 44) 
des Abtaststrahis (6, 6', 6'^ 26, 27, 30; 43) vom Ab- 
standssensor (49) reprasentierendes Abstandssi- 25 
gnal (A) sowie ein die Richtung des Abtaststrahis (6, 
6'. 6"; 26, 27, 30; 43) reprasentierendes Richtungssi- 
gnal (0) ermiitelt, 

wobei die wahrend der Abtastbewegung ermittel- 
ten Abstandssignaie (A) und Richtungssignale (0) 30 
eine Abstandskonturfunktion (A(0)) definieren, 
und 

daB an den Abstandssensor (49) eine Auswerteein- 
heit (70) angeschlossen ist, die einen Speicher (55), 
in dem zumindest eine eine erwartete Objektkon- 35 
tur reprasentierende Referenzkonturfunktion 
(R(0)) gespeichert ist, sowic einen Komparator (52) 
aufweist, der die ermittelte Abstandskonturfunk- 
tion (A(0)) mit der gespeicherten Referenzkontur- 
funktion (R(0)) vergleicht und ein Ausgangssignal 40 
(57) erzeugt, sofern die ermittelte Abstandskontur- 
funktion (A(0)) und die Referenzkonturfunktion 
(R(0)) insbesondere im Rahmen vorgegebener To- 
leranzgrenzen iibereinstimmen bzw. nicht uberein- 
stimmen. 45 

22. Vorrichtung nach Anspruch 21, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB der Abstandssensor (49) als opti- 
scher Sensor ausgebildet ist. 

23. Vorrichtung nach Anspruch 21 oder 22, dadurch 
gekennzeichnet, daB der Abstandssensor (49) in ei- 50 
nem Eckbereich einer im wesentlichen rechtwinkli- 
gen Durchfahrt (3; 23) angebracht ist. 

24. Vorrichtung nach Anspruch 21 oder 22, dadurch 
gekennzeichnet, daB der Abstandssensor (49) mittig 
am oberen Quertrager (2, 22) einer Durchfahrt an- 55 
gebracht ist, 

25. Vorrichtung nach einem der Anspruche 21 bis 
24, dadurch gekennzeichnet, daB in Randnahe des 
Oberwachungsbereichs zumindest ein bei auftref- 
fendem Abtaststrahl (27) diesen umlenkenden Spie- eo 
gel (24, 25) angebracht ist. 

26. Vorrichtung nach Anspruch 25, dadurch ge- 
kennzeichnet. daB der oder die Spiegel (24, 25) ais 
Zylinderspiegel oder spharische Spiegel ausgebil- 
det sind. 65 

27. Vorrichtung nach einem der Anspruche 21 bis 
26, dadurch gekennzeichnet, daB Sender (42) und 
Empfanger (47) des Abstandssensors (49) in einem 
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gemeinsamen Geh^use angeordnet sind. 
28. Vorrichtung nach einem der Anspruche 21 bis 
27, dadurch gekennzeichnet, dafl es sich bei dem 
Abstandssensor (49) urn die in der deutschen Pa- 
tentanmeldung P 43 40 756.0 beschriebene Laser- 
abstandsermittlungsvorrichtung handett. 
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